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C´ılem prˇedlozˇene´ pra´ce je implementace a experimenta´ln´ı oveˇrˇen´ı vizua´ln´ı
lokalizace mobiln´ıho robotu v nestrukturovane´m, meˇn´ıc´ım se prostrˇed´ı. Za´kladem
metody je konvolucˇn´ı neuronova´ s´ıt’, ktera´ pocˇ´ıta´ deskriptory panoramaticky´ch
sn´ımk˚u porˇ´ızeny´ch palubn´ı kamerou robotu.
Na pra´ci bych (kromeˇ jej´ı pomeˇrneˇ dobre´ jazykove´ u´rovneˇ a cˇitelnosti) ocenil
prˇedevsˇ´ım mnozˇstv´ı provedeny´ch experiment˚u, ktere´ prˇesveˇdcˇiveˇ dokla´daj´ı scho-
pnost implementovane´ metody prˇesneˇ vypocˇ´ıtat pozici robotu na za´kladeˇ prˇedem
zna´me´ mapy. Dalˇs´ı silnou stra´nkou pra´ce je jej´ı aktua´lnost – vizua´ln´ı lokalizace
v meˇn´ıc´ıch se prostrˇed´ıch je proble´m, ktery´m se v soucˇasne´ dobeˇ zaby´va´ rˇada
pracoviˇst’. Bohuzˇel, kapitola, kde autor poda´va´ prˇehled veˇdecky´ch prac´ı ktere´ se
touto problematikou take´ zaby´vaj´ı, je pomeˇrneˇ kra´tka´ a neˇktere´ vy´znamne´ pra´ce
na dane´ te´ma, naprˇ. [1], [2] nejsou zmı´neˇny. U´prava pra´ce rovneˇzˇ nen´ı idea´ln´ı
– to se ty´ka´ prˇedevsˇ´ım umı´steˇn´ı neˇktery´ch obra´zk˚u (naprˇ. strany 18 a 19). Z
pra´ce rovneˇzˇ nen´ı zcela zrˇejme´, ktere´ cˇa´sti dane´ metody student samostatneˇ
implementoval v ra´mci diplomove´ pra´ce a ktere´ meˇl k dispozici. Experimenta´ln´ı
vyhodnocen´ı popisuje vy´sledky test˚u implementovane´ metody, ale neprova´d´ı
zˇa´dne´ porovna´n´ı v˚ucˇi metoda´m jiny´m.
I prˇes uvedene´ nedostatky pra´ce je zrˇejme´, zˇe student problematice dobrˇe
porozumeˇl a proka´zal schopnost spolupracovat se zahranicˇn´ımi odborn´ıky. Pra´ce
je nav´ıc napsana´ v anglicke´m jazyce, cozˇ znacˇneˇ zvysˇuje mozˇnost jej´ıho vyuzˇit´ı
komunitou zaby´vaj´ıc´ı se lokalizac´ı mobiln´ıch robot˚u v meˇn´ıc´ıch se prostrˇed´ıch.
C´ıle pra´ce byly splneˇne´ a pra´ci samotnou je pomeˇrneˇ kvalitn´ı. Navrhuji ji
klasifikovat zna´mkou
B - velmi dobrˇe.
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